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Abstract  We propose a new generation method of the information significance table on the environment around the 
robot for changing the calculation cost of self-position estimation. In this method, the calculation cost is varied by 
changing the number of the image pieces for self-position estimation. Therefore, the information significance table is 
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Fig.1 Relationship between time for action acquisition and 
time for situation recognition 
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(a)Structure of chromesome (b) Squares selected by  
Chromesome 















を見つける。GA に用いる染色体を Fig.3 の(a)に、その 
染色体によって選択される領域の例を(b)に示す。画像の













































































(a) Areas for self-     (b)Example of information 
position estimation      significance table 
         



















定し、2番目に大きな値である 483 が入っている領域を 2 





 4・1 実験環境 
 実験環境を Fig4 に示す。本学工学部 5号館の 204(位 )3(1　　　　+×= wEc















1. 画像サイズは 320×240[pixel]である 
2. GA のパラメータで個体数は 500、世代数は 500 世代
とする。この値は事前の実験により求めた、十分な
解探索を行うために必要な数値である 
3. 上位 250 個体を次世代に引継ぎ、一様交叉と突然変

















Tab.1 Maximum number of selected areas for  
























(c) Allocation number: 400 
Fig.6 Change of recognition success rate for 
allocation number change 







   (c)Position C 
Fig.7 Selected areas by generated table 
Allocation 
Number 




100 768 4 
256 300 10 

























2. 重み付けのパラメータ を 0.0、0.5、1.0 と変化 w
 
生成された環境情報重要度テーブルにおいて、選択され

















Fig.8 Change of recognition success rate when 
parameters in GA selection were changed 
 












くの場合において 300 から 400 世代前後で準最適解に
収束し、残り世代で、最終的に選ばれた領域のカウント











テーブルの有効性を検証する。本学工学部 5号館 204 号























































(c) Position C 
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